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Roboter mit einer Leitimgsfuhriuigseiiirichtimg 


5 


Der Gegenstand der ErfLndung bezieht sich auf einen Roboter mit wenigstens 
einer, mindestens teilweise aioBenseitig verlaufende Leitungsfuhnmgseimichtung, 
in der Leitungen, Schlauche odcr dejgleichen gefuhrt werdai. 


Unter der Bezeichnung „Roboter" werden insbesondere Indxistrieroboter 
verstanden, wie er beispielsweise innerhalb der antomatisierten 
Automobilherstellimg Verwendung findet Grundsatzlich wird hierunter im 
weiteren Sinne auch cine jede Handhabimgseinrichtung verstanden, die 
15 insbesondere fur den industriellen Einsatz konzipiert ist 

Leitungen, Schlauche oder dergleichen, nachfolgend als Versorgungsleitungen 
bezeicbnet, dienen bei einem Roboter zur Versorgung des an der sogenannten 
Roboterhand angeordnetm Werkzeugs. 

20 

Zur Fiihrung der Versorgungsleitungen finden sogenamte HiiUschlauche 
Verwendung. Die Versorgungsleitungen werden in dem Hullschlauch verlegt. Der 
Hullschlauch wird als Leitungsfiihrungseinrichtung mindestens teilweise 
auBenseitig am Roboter gefuhrt. Es ist bekannt, dass der Hullschlauch am Roboter 

25 selbst festgelegt wird, wobei die Festlegung des Hullschlauchs derart erfolgt, dass 
der Hullschlauch der Bewegung des Roboters, insbesondere der Roboterhand 
folgen kann. Eine solche Ausbildung eines Roboters mit einer wenigstens 
teilweise aufienseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden, ist durch die Drackschrift 

30 DE201 13950U1 bekannt 


10 
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Durch die Dmckschrift DE210696U1 ist eine Vorrichtung zum Festlegen von 
Kabeln eines Hullschlauches bekannt. Inneihalb des HuUschlauches werden die 
Versorgungsleitungen eines Roboters gefuhrt. Die Vorrichtung zeichnet sich 
dadurch aus, dass der HuUschlauch axial fest nnd eine die kabelkraftschlussig 
haltende Kabelnuss axial- und drehfest in einer Klemmschelle gehalten sind. 

Tm Zusammenhang nut der Fuhrung von Versorgungsleitungen ist dmrch die 
Gebrauchsmusterscfaiift DE20008054U1 des weiteren eine Schlauchfuhrung im 
Sockel eines Roboters bekannt Die Schlauchfiihrung weist einen Schlauch mit 
einem unteren und einem oba:en Schlaucharm, die dutch ein^ gebogenen 
Schlauchkopf miteinander verbundea sind, auf. Der obere Schlauch ist relativ zum 
unteren Schlaucharm in horizontaler Richtung hin versetzt geffihrt. Dutch den 
hotizontalen V^atz des oberen Schlaucharms telativ zum unteren Schlaucharm 
soil erreicht warden, dass der diese beiden verbindenden Schlauchkopf zut 
Vertikalen geneigt ist und hierdutch eine geringe Bauchhohe gegebai witd, Des 
weiteren wird erreicht, dass der Schlauchkopf nicht mehr an der Sockelwandung 
entlang schleift und der hierdutch bedingte VerschleiB dadutch ausgestaltet witd. 

Bedingt dutch die Bewegung des Roboters findet eine entsprechende Bewegung 
des Hiillschlauchs statt. Da die dem HuUschlauch gefiihrten Leitungen, Schlauche 
Oder desgleichen auBerhalb der neutralen Fase angeordnet sind, findet zwischen 
den Leitungen eine Relativbewegung statL Wahtend dieser Relativbewegung 
teiben die Leitungen, Schlauche und desgleichen aneinander, was mit einem 
VerschleiB veibunden ist. Verschleifibedingt kann es zu einer Zerstotung det 
Versotgungsleitungen kommen. Dies fuhrt zu einem AusMl des Roboters. Um 
dies zu venneiden ist bekannt, dass die Versotgungsleitungen imiethalb des 
Hullschlauches in einem Schmiennittel vetlegt werden, wie dies im Attikel 
„Schlauchpaketl6sungen" in KEM, Sonderhefl 2, August 2001 beschrieben ist. 
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Problematisch bei einer solchen Losung ist, dass die Gesamtmasse des 
Hullschlauches mit den Versorgungsleitungen CTheblich steigt. Des weiteren ist 
eine Vorortreparatur nicht od^ mir mit einem erheblichen Aufwand moglich. Um 
5 jedoch den Produktionsprozess nicht lange brechen zu mussen, werden daher 
entsprechende HuUschlauche mit den fiir den betrefifenden Roboter vorgesehenen 
Versorgungsleitungen als Ersatzteil bereitgestellt. Dies fiihrt zu einem nicht 
imerheblichen Inv^tionsvolumen. 


10 Die FuUimg des Schmiennittels sowie die Ldtungen machen es erforderlich, dass 
der Hullschlauch eine MndesttragShigkeit aufweist Zur Erhohung der 
MindesttragShigkeit d^ Hullschlauches ist es erfoiderlich, diesen entsprechend 
steif auszubilden, was der gegenlaufigen Anforderung an die Beweglichkeit des 
Hullschlauches wahrend des Betriebes des Roboters entspricht 


Hiervon ausgehend liegt der vorliegenden Erfindung die Zielsetzung zugrunde, 
einen Roboter anzugeben, bei dem Versorgungsleitungen sicher und zuverlassig 
gefuhrt werden, ohne dass eine Beeintrachtigung des Betriebes des Roboters 
eintritt. 


Diese Zielsetzung wird erfindungsgemaB durch einen Roboter mit den Merkmalen 
des Ansprucbs 1 erreicht. Vorteilhafte Wdterbildungen und Ausgestaltungen sind 
Gegenstand der jeweiligen abhangigen Anspruche. 

25 Der erfindungsgCTaafie Roboter mit wenigstens einer mindestens teilweise 
aufienseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Schlauche oder dergldchen gefuhrt werden, zeichnet sich dadurcb aus, dass die 
I^itungsfuhrungseiiirichtung wenigstens Gmen raumlich auslenkbaren Abschnitt 
aufweist, der durch Glieder gebildet ist, die jeweils einen Zentralkoiper 


15 


20 
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aufweisen, durch die sich ein flexibles Verbindungselement erstreckL Die Glieder 
bilden eineii Kanal zur Aufiiahme von Leitungen, Schlauchen oder dergleicheii. 

Durch diese erfindxmgsgemaBe Ausgestaltung des Roboters wird die Mo^chkeit 
5 einer sicheren und zuverlassigen Fiihrung von Versorgungsleitungen geschafifen. 
Die Versorgungsleitungen werden in dem durch die Glieder gebildeten Kanal 
gefuhrt. Die Glieder sind mit einem flexiblen Verbindungselement verbunden, so 
dass dieses flexible Verbindungselement im wesoo^tlichm die wahrend des 
Betriebes eines Roboters ' fiuftretenden Krafte, die auf die 
10 I^tungsfuhrungseiimchtung einwirken, aufgenommen werden. Durch diese 
erfindungsgemafie Ausgestaltung der Ldtungsfuhrungseinrichtung am Robots: 
wird eine im wesentlichen fiinktionale Entkopplung zwischen der Aufiiahme von 
Kraften und der Fuhrung der Versorgungsleitung«i erzielt 

15 Nach einer vorteilhaften Weiterbildimg des Roboters wird vorgeschlagen, dass 
benachbarte Glieder fonnschlussig miteinander verbunden sind. Ein Formschluss 
ist ausreichend um einen sicheren Zusammenhalt der Glieder zu erzielen, da dass 
flexible Verbindungselement die eigentUche Kraft, die auf die 
Leitungsfuhrungseinrichtung einwirkt, aufiiimmt 


Zur Verwirklichung eines raumlich auslenkbaren Abschnitts der 
Leitungsfuhrungseinrichtung wird vorgeschlagen, dass wenigstens zwei 
benachbarte Glieder durch era Kugelgelenk miteiaander verbunden sind. D^ 
Vorteil der Ausbildung eines Kugelgelenks als Verbindungselement zwischen 
25 zwei benachbarten Gliedem ist, dass die benachbarten Glieder raumlich 
auslenkbar sind, wobei die Ausbildung des Kugelgelenkes als solches konstruktiv 


20 


einfachist 
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Nach noch einer weiteren vort^lhaften Ausbildung des Roboters wird 
vorgeschlagen, das Mittel vorgesehen sind, durch die die raumliche Auslenkung 
der I^itimgsfuhrungseiiirichtung begrenzt ist. Das AiismaB der Begrenzung ist an 
die Bewegung des Roboters angepasst. 


Bei den Mitteln, durch die die raxanliche Axislenkung begrenzt wird, handelt es 
sich vorzugsweise mn einen Anschlag und wenigstens einen Gegenanschlag. 
lasbesondere wird vorgeschlagen, dass der wenigstens eine Anschlag durch einen 
radialauswarts gerichteten VorspiBhg gebildet ist, der in eine Axissparung 
10 eingreifL 

Urn den Montageaufwand zur Ausbildung der Leitungsfuhrungseinrichtung zu 
veiringem und xxm die Funktionalitat der Leitungsfuhrungseinrichtung 
sicherzustellen, wird gemaB einer noch weiteren vorteilhaften Ausbildimg des 
15 Roboters vorgeschlagen, dass der wenigstens eine Vorsprung am Gelenkkorper 
und die Aussparung in der Gelenkschale gebildet sind. Handelt es sich bei der 
Gelenkverbindung zwischen zwei benachbarten Gliedem um ein Kugelgelenk, so 
ist es vorteilbaft, wenn der Vorsprung am Kugelkopf und die Aussparung in der 
Gelenkschale ausgebildet sind. 


Um sicherzustellen, dass die Beanspruchung des Anschlags und des 
Gegenanschlags nicht ubergebuhrlich ist, wird vorgeschlagen, dass wenigstens 
zwei Vorsprunge vorgesehen sind, die aquidistant zueinander angeordnet sind. 

25 Die in der Leitungsfuhrungseinrichtung gefuhrten Leitungen, Schlauche oder 
desgleichen werden in einem durch die Glieder gebildeten Kanal gefuhrt 
Bevorzugt ist dabei eine Ausbildung des Kanals, die dadurch erzielt wird, dass der 
Zentralkorper mit wenigstens einem Steg versehen ist, der mit einer Wand 
verbunden ist, wobei die Wand und der Zentralkorper einen Kanal begrenzen. 


5 
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Sind mehrere Stege vorgeseheo, so kaim durch die Anzahl der Stege der Kanal in 
mehrere Teilkanale unterteilt werden, in denen einzelne oder einige Leitungen, 
Schlauche oder dergleichen gefiihrt werden. 

5 GemaB einer noch weiteren vorteilhaften Ausbildung wird vorgescMagen, dass 
die Wand, die den Kanal teilweise begrenzt, wenigstens einen sich in 
Langsrichtung des Zentralkorpers erstreckenden Spalt aufweist. Durch diese 
Mafinahme wird die Moglichkeit geschaffen, durch den Spalt eine Leitung in den 
Kanal emzubringen. Es besteht dxiBx die MSglichkeit, eine Leitung durch den 
10 Spalt hindurch aus dem Kanal zu entnehmen. Dies hat den Vorteil, dass eine 
reparatur&eundliche Ausgestaltung der Leitungsffihrungseintichtung erreicht 
wird. 

Zum Schutz der Leitungen, die in der Leitungsfiahrungseinrichtung gefiihrt 
15 werden, ist es vorteilhaft, dass die Wand so ausgebildet ist, dass sich Abschnitte 
der Wande zweier benachbarter Glieder iiberlappen. Hierdurch wird eine 
mindestens teilweise geschlossene Leitungsfuhrungseinrichtung erzielt 

Zm Festlegung der Leitungsfuhrungseinrichtung an einem Roboter sind 
20 Haltmingen vorgesehen. Bevorzugt ist dabei die Ausbildung von Halterungen, die 
schellenfi>rmig ausgebildet sind, wobei diese mit der Wand eines GUedes 
zusammenwirkt. Die Festlegung des Gliedes in einer Halterung kann form- 
und/odff kraftschlussig erfolgen. 

25 Durch die Druckschrifk DE20112491U1 ist ein Roboter mit einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung bekannt Dieser Roboter weist im Bereich des 
Sockels einen Korb au^ in dem eine oder mehrere Schlaufen der 
LeitungsfiUirungseinrichtung abgelegt sind. Durch das Gebrauchsmuster 
DE20008054U1 ist bekannt, dass der Roboter im Sockelbereich eine 
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I^itungsfiilirungseinrid^^ aufweist, die einen unterea und emeu oberea 
Schlauchaim aufweist, die dutch einea gebogenen Schlauchkopf miteiQaader 
verbunden sind. Der obere Schlauch ist relativ zmn unteren Schlauchann in 
horizontaler Richtung hinversetzt gefuhrt. 

5 

Es wird ein erfindungsgemaBer Roboter mit wenigstens einer mindestens 
teilweise auBenseitig verlaxifenden Leitungsfuhrungseinrichtung, in der Leitungen, 
Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden, insbesondere nach einem der 
Anspruche 1 bis 14, mit einer Einrichtung zum Fuhren imd Speichem der 
10 Leitungsfuhrungseinrichtung im Sodcel des Roboters vorgeschlagen, wobei die 
Einrichtung einen in einer ersten Ebene ausgebildeten Fuhrungsbereich und einen 
in einer zw^ten, von der ersten Ebene verschiedenen Ebene ausgebildeten 
Speicherfoereich aufweist. 

15 Insbesondere wird vorgeschlagen, dass der Roboter einen Fuhrungsbereich 
aufweist, der in einer im wesentlichen horizontalen Ebene liegt Durch diesen 
Fuhrungskanal wird eine vereinfachte und sichere Fiihrung der 
Leitungsfuhrungseinrichtung erzielt. 

20 Gemafi einem noch weiteren Vorschlag stehen die Ebenen, in denen der 
Fuhrungsbereich bzw. der Speicherbereich Uegt, unter einem Winkel von bis zu 
90° zueinander. Bevorzugt ist hieibei eine Ausbildxmg bei der der Speicherbereich 
in einer im wesmflichen vertikalen Ebene liegt. 

25 Der Fiihrungsberaich ist voizugsweise in Form einer Rinne ausgebildet, durch die 
eine sichere und zuverlassige Fuhrung der Leitungsfuhrungseinrichtung erreicht 
wird. Dies ist insbesondere dann vorteilhafl, wemi der Roboter um eine im 
wesentlichen senkrecht zur Ebene des Fiihrungsbereichs stehende Achse verdreht 
wird. 
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Die Form des Fuhnmgsbereiclis ist insbesondere so ausgebildet, dass diese der 
Bewegung des Roboters entspricht. Lisbesondere ist der Fuhnmgsbereich 
bogenfiirmig, insbesondere teilkreisfonnig, vorzugsweise ringformig ausgebildet. 

5 

Um den Speicherbereich moglichst kompakt auszubilden, tun so den notwendigen 
Platzbedarf zu verringem wird vorgeschlagen, dass die 

I^itimgsfubrungseiniichtung im Speicherbereich einen ObciLixm xmd einen 
Untertrum bildet, wobei der db^ertrum und der Untertnun durch einen 
10 gekrummten Bereich miteinander verbunden sind. 

Das Ende des Untertrums ist ortsfest angeordnet Um den Austausch der 
LeitungsfuhmngseiDrichtung zu vereinfachea wird vorgeschlagen, dass der 
Fiainmgsbereich und der Speicherbereich losbar miteinander verbunden sind. 

15 Dies erof&iet die Moglichkeit, den Speicherbereich zu entfemen, um so an den 
ortsfesten Anschluss der Leitungsfiihrungseinrichtung zu gelangen. Ein weiterer 
Vorteil der losbaren Verbindung 2rwischen dem Fuhnmgsbereich und dem 
SpeichCTbereich kann darin gesehen werden, das Speicherbereiche mit 
unterschiedlichen Speichervolumen bereitgestellt werden, an die die Erfordemisse 

20 des Roboters angepasst sind. 

Um den Bewegungsablauf des Roboters durch die I^tungsfuhrungseinrichtung so 
wenig wie mdglich zu beeinflussen und um die auf die 
Leitungsfuhrungseiniichtung einwirkenden Krafte zu verringem, wird 
25 vorgeschlagen, dass zwischen dem Fuhnmgsbereich imd dem Speicherbereich ein 
Ubergangsbereich vorgesehen ist, der einen reibungslosen Ablauf der 
Bewegungen ermoglicht 
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Nach einer noch weiterea vorteilhaftea Ausbildung des Roboters wird 
vorgeschlagen, dass der Fuhrungsbereicli, der Speicherbereicti und/oder der 
Ubergangsbereich wenigstens teilweise als Fonnteile, iBsbesondere 
Blechfonnteile, ausgebildet sind. 


Die Glieder der Leitirngsfuhrungseiiirichtung sind vorzxigsweise eintelKg 
ausgebildet Insbesondere wird vorgeschlagen, dass die Glieder Spritzteile sind. In 
Abhangigkeit von dem Einsatz konnen die Glieder aus Kunststoff, aus 
faserverstarkten Runststoff '"^Igestellt sein. Tief kann die 
10 I^tungsfubrun^emrichtung durch Glieder eine Metallkammer, insbesondere 
einem Leichtaietall ausgebildet sein. 

Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung werden anhand der in der 
Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispiele erlautert. Der Gegenstand dea- 
ls Erfindimg ist jedoch nicht auf diese Ausfuhrungsbeispiele beschrankt. 

Es zeigen: 

Fig, 1 schemadsch einen Roboter mit einer Rettungsfuhrungseinheit, 


Fig. 2 in einer perspektivischen Ansicht einen Abschnitt einer 


Fig, 3 perspektivisch ein Glied der Leitungsfuhrungseinheit nach Figur 2 in 


5 


20 


Leitungsfuhrungseiniichtung, 


25 


einer Vorderansicht, 


Fig. 4 das Glied der Leitungsfiihrungsanordnung nach Figur 2 in einer 
Ruckansicht, 
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Fig. 5 


dn weiteres Ausfuhrungsbeispiel einer I^timgsfiihrungseiBrichtung in 
dner perspektivischen Ansicht von vome. 


Fig. 6 das Glied nach Figur 5 in einer p^spektivischen Ansicht von hinten. 

Fig. 7 dn drittes Ausfuhrungsbeispiel eines Gliedes einer 
Leitungsfuhrungseinrichtung in dner perspektivischen Ansicht von 
vome. 


Fig. 8 das Glied nach Figur 7 in dner perspektivischen Ansicht von hinten. 

Fig. 9 perspektivisch eine Halterung im geoffiieten Zustand zur Festlegung 
der Leitungsfuhrungsanordnung an dnem Roboter, 

Fig. 10 perspektivisch die geschlossene Halterung, 

Fig. 11 schOTiatisch eiae Einrichtung zum Fuhren und Speichem einer 
LdtungsfuhrungseiDrichtung im Sockelbereich eines Roboters in einer 
Voideransicht, 

Fig. 12 die Einrichtung zum Fiabren und Spdchem der 
Leitungsfuhrungseinrichtung nach Figur 11 in einer perspektivischen 
Ansicht, 

Fig. 1 3 perspektivisch einen Teil der Einrichtung nach Figur 1 1, 

Fig. 14 dn zweites Ausfuhrungsbeispiel einer Einrichtung zum Fuhrdi und 
Spdchrai eina: I^tungsfuhrungseLmichtung im Sockelbereich eines 
Roboters in einer Vorderansicht, 
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Fig. 1 5 perspektivisch die Einrichtung nach Figur 1 4, 

Fig. 1 6 eine Seitenansicht von rechts der Einrichtung nach Figur 14, 

Fig. 1 7 eine Dranfeicht der Einrichtung nach Figur 1 4, 

Fig. 18 perspektiYisch in einer Ansicht von schrag oben einen Robots mit 
einer Einrichtung nach Figur 14 in einer erst&x Stellung nnd 

Fig. 19 perspektivisch von schrag oben einen Roboter mit einer Einrichtung 
nach Figur 14 in einer zweiten Stellimg. 


Figur 1 zeigt schematisch einen bekannten Roboter in einer Seitenansicht mit 
15 einer Leitungsfuhrungseinrichtung, die aufienseitig verlaufl. In der 
Leitungsfuhrungseinrichtung werden Leitungen, Schlauche oder dergl. gefuhrt, 
die zur Versorgung des Roboters bzw. des Roboterwerkzeuges dienen. Mit den 
Bezugszeichen 3 sind die in der Leitungsfuhrungseinrichtung 1 gefuhrten 
Leitungen bezeichnet. 

20 

Die Leitungsfuhrungseinrichtung 1 ist dnrch Halterungen 2 an dem Roboter 
festgelegL Die Anordnung der Halterungen und/oder die Anzahl der Halterungen 
kann nnterschiedlich sein. Es muss jedoch stets sichergestellt sein, dass es durch 
die Bewegung des Roboters zu keiner Zerstorung der 
25 Leitungsfuhrungsemrichtung kommt. 


Figur 2 zeigt schematisch die Ausbildung einer Leitungsfuhrungseinrichtung 1, in 
der Leitungen, Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden* Die Darstellung der 
Figur 2 enthalt aus tJbersichtlicUkeitsgrunden keine derartigen Leitungen, 


-11/26- 



Kabelschlepp GmbH 


11. April 2002 
!CB0S7SNE/HN/bf 


Schlauche oder d^gleichen. Die Leitungseinrichtung 1 ist dutch gelenkig 
23iitemander verbundenen Glieder 4 gebildet Die Glieder 4 weisen jeweils einen 
Zentralbereich 5 auf, durch die sich ein flexibles Verbindungselement 6 hindurch 
erstreckt. 

Bei dem flexiblen Verbindungselement kann es sich beispielsweise um ein Seil 
aus Metall handehi, das aus einer Vielzahl von Filamenten gebildet ist. 

Die Leitungen, Schlauche od^ der^ldchen werdm in emem Kanal 9 gefiahrt. Li 
dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel weist die I^tungsfuhrungseinrichtung 1 
drdl Kanale 9 auf, die von auBen her jeweils dutch einen Spalt 10 mit einer 
Leitung bestiickbar sind. Der Spalt 10 ist dabd so bemessm, dass wahrend des 
Betriebes der Leitungsfuhrungseinrichtung Leitungen nicht aus dem Kanal 9 
entweichen konnen. 

In den Figuren 3 und 4 ist ein Glied 4 der Leitimgsfuhrungseinrichtung 1, wie sie 
in der Figur 2 dargestellt ist, gezeigt. Das Glied 4 weist einen Zentralkorper 5 auf. 
Der Zentralkorper 5 enthalt eine sich in Langsrichtung des Zentralkorpers 
erstreckende Durchfuhrung 11, dutch die das flexible Verbindungselement 6 
hindutchgefuhrt wird. 

Am Aufienmantel des Zentralkorpers S sind in dem dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel dtei Stege 8 votgesehen. Die Stege 8 sind in 
Um&ngsrichtung des Zentralkorpers 5 betrachtet, aquidistant zueinander 
angeordnet 

Mit einem jeden Steg 8 ist eine Wand 7 verbunden, diese teilkreis^rmig 
ausgebildet ist. Die Wande 7 liegen auf einem gedachten Umfangskreis. Zwischen 
zwei benachbarten Wanden 7 ist ein Spalt 10 ausgebildet Durch den Spalt 10 
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kam eine Ldtung in dea Kanal 9 eingebracht oder aus diesem herausgenommen 
werden. Die Dicke der Wand 7 nimmt von dem Steg 8 in Richtung des Spalts 10 
ab. Aufgmnd der Krummimg der Wand und der Abnahme der Materialstarke ist 
ein Endbereich der Wand 7 flexibel, wobei die Biegekraft, die notwendig ist, um 
5 den Endbereich in Richtung des Zentralkorpers 5 zu biegen, geringer ist als die 
Kraft, die notwendig ist, mn diesen Endbereich von dem Zentralkorper 5 
wegzubiegm. Durch diese Mafinahme wird auch sichergestellt, dass wahrend des 
Betriebes des Roboters Leitungen nicht unbeabsichtigt aus dem Kanal 9 
herauskommen. 


Die Leitungsfubrungseiimchtung ist raumlich auslenkbar. Hierzu weisen die 
Glieder entsprechend ausgebildete Gelenke aus. Wie aus den DarsteUungen der 
Figuren 3 und 4 ersichtlich ist, konnen zwei benachbarte Glieder durch em 
Kugelgelenk mitemander vetbunden werden. Hierzu ist in dem einen Ende des 
15 Zentralkorpers 5 ein kugelformig ausgebildete Gelenldcorper 12 ausgebildet. An 
dem gegenixberliegenden Ende des Zentralkorpers 5 ist eine korrespondierend 
ausgebildete Gelenkschale 13 vorgesehen. 

Zur Begrenzxmg der raumlichen Aiislenkung weist das Glied 4 Mittel auf. Diese 
20 Mittel umfassen in dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel drei Anschlage. Die 
Anschlage sind durch radial axiswarts gerichtete Vorsprunge 14 gebildet. Die 
Vorsprunge 14 sind an dem Gelenkkorper 12 ausgebildet und sind aquidistant 
zueinander auf dem Gelenkkorper 12 verteilt. In dem dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel gehen die Vorsprunge 14 in die Stege 8 uber. 


Die Gelenkschale 13 weist drei Aussparungen 15 au:^ in die die Vorsprunge 14 
eingreifen, wenn zwei Glieder miteinander verbunden sind. Durch die Gestalt der 
Vorsprunge 14 sowie die Form der Aussparungen 15 kann der Verschwenkwinkel 
bestimmt werden. Es besteht die Moglichkeit, dass die 


10 


25 
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Leitmgsffihrungseinriclitung abschnittsweise unterschiedliche Auslenkwiokel 
aufweist, so dass diese der Bewegung des Roboters angepasst ist. 

In der Figur 2 ist die I^itungsfuhiiingseinrichtung 1 durch Glieder 4 aufgebaut, 
die Wande 7 axifweisen, deren Breite geringer ist als die Breite der Zentralkorper 
5, 50 dass Freiraume 16 zwischen d^ Wanden 7 benachbarter Kettenglieder 
vorliegen. Um eine im wesentlichen geschlossene Leitungsfuhrungseinrichtung 
fiir einen Roboter bereit2XLstellen, kann die I^tirngsfuhrungseinrichtung aus 
eiozehien Gliedem aufgebaut vreacd^ wie es in der Figur 5 beziehimgsweise 6 
dargestellt ist. Der gmndsatzliche Aufbau des Gliedes 4, wie er in der Figur 5 
beziebungsweise 6 dargestellt ist Das Glied entspricht im wesentlichen dem 
Aufbau eines Gliedes 4, wie es in der Figur 3 b^ehungsweise Figur 4 gezeigt ist 

Das in den Figuren 5 und 6 dargestellte Glied wdst eine umlaufende Wand 7 auf. 
Die Wand 7 weist einen im wesentlichra kegelfiirmigen Abschnitt 17 auf, der sich 
von einer Stimflache 18 in Richtung der gegenuberliegenden Stimflache 19 bin 
verjungt. Im Abstand zur Stimflache 19 ist ein Abschnitt 20 der Wand 7 
ausgebildet Der Abschnitt 20 ist gewdlbt ausgebildet 

Die Stege 8, die die Wand 7 mit dem Zentralkorper 5 verbinden sind beabstandet 
zu der Stimflache 18 beziehungsweise zu der Stimflache 19. 

Werden zwei Glieder, wie es in der Figur 5 beziehungsweise 6 dargestellt ist, 
miteinander vsrbunden, so greiit der Abschnitt 20 in den durch den Abschnitt 19 
begrenzten Raum hinein, so dass in gestreckter Lage der Glieder eine 
geschlossene Kanalfuhrung entsteht Der Abschnitt 20 ist derart ausgebildet, dass 
dieser eine raumliche Auslenkung zweier Glieder, die miteinander verbunden 
sind, zulasst. Der weitere Aufbau des Gliedes nach Figur 5 beziehungsweise 6 
entspricht dem Aufbau des Gliedes nach Figur 3 beziehungsweise 4. 
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In den Figuren 7 und 8 ist eine Abwandlung des in den Figuren 5 nnd 6 
dargestellten Gliedes gezeigt. Der Unterschied zwischen dem Glied nach Figur 7 
beziehungsweise 8 und dem Glied nach Figur 5 beziehungsweise 6 besteht darin, 
dass die Wand 7 durch Spalte 10 unterteilt ist. Hierdurch besteht die Moglichkeit 
die Leitungen durch die Spalte 10 in die Glieder einzufuhren. 

Zur Festlegung der Leitungsfuhrungseiniichtung an dem Roboter sind 
Halterungen 2 vorgesehen. Ein bev^drzugtes Ausfuhrungsbeispiel der Ausbildung 
einer Halterung 2 ist in den Figuren 9 und 10 dargestellt Die Halterung 2 ist im 
wesentlichen schellenformig ausgebildet Sie weist einen Grundkoiper 21 auf, der 
eine AujBiahme 22 aufweist. Der Grundkoiper 21 ist uber Verbindungsmittel mit 
dem Roboter, welcher nicht dargestellt ist, verbindbar. Uber ein Gelenk 23 ist der 
Grundkoiper 21 mit einem Schliefikorper 24 verbunden. Der Schlie£k5rper weist 
gleichfeUs eine Aufiiahme 25 auf. Ln geschlossenen Zustand der Haltanrng 2 liegt 
ein Glied 4 inneihalb der Aufiiahme 22, 25 wobei die Halterung 2 form- und/oder 
kraftschlussig mit dem Glied 4 verbunden ist 

Der Grundkoiper 21 sowie der Schliefikorper 24 weisen Laschen 26 auf, die 
jeweils mit einer Bohrung 27 ausgebildet sind. Im geschlossenen Zustand der 
Halterung 2 liegen die Laschen 26 hintereinander, wobei die Bohrungen 27 
koaxial zueinander sind Mittels eines Bolzens 28 werden die Koip^ 21, 24 
miteraander verbunden, wobei der Bolzen 28 in die OfOiungen 27 hineinragt. Das 
freie Ende des Bolz^is 28 ist derart ausgebildet, dass es eine Rastveibindung mit 
einer der Laschen eingeht. Auch das Gelenk 23 ist in entsprechenderweise 
ausgebildet, so dass die Halterung 2 wahlweise von der einen oder von der 
anderen Seite her geofBiet werden kann. 
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In der Figur 11 ist ein Sockel 29 eines Roboters dargestellt Im Bereich des 
Sockels 29 ist eine Einrichtung 30 2xim FiUireii und Speichem einer 
Leitxmgsfuhrimgseiiirichtung 1 ausgebildet. Die Einiichtung weist einen in ein^ 
ersten Ebene ausgebildeten Fuhrungsbereich 31 nnd einen in einer zweiten Ebene, 
5 die von der ersten Ebene verschieden ist, ausgebildeten Speicherbereicb 32 auf. 

In dem dargestellten Ausfuhmngsbeispiel ist der Fuhrungsbereich 31 im 
wesentlichen in dbier horizontalen Ebene ausgebildet. Der Speicherbereich 32 ist 
in einer im wesentlichen vertikalen Ebene ausgebildet 


Figur 12 zeigt, dass der Fuhrunjgsbereich in Form einer Rinne ausgebildet ist In 
dem dargestellten Ausfuhrungsbdspiel umgibt der Fuhrungsbereich 31 den 
Sockel 29 uber seinen gesamten Umfang. Dies ist nicht zwingend notwendig. Der 
Speicherbereich 32 ist im wesratUchen kastenfiSrmig ausgebildet. 


Zwischen dem Fuhrungsbereich 31 und dem Speicherbereich 32 ist ein 
Ubergangsbereich 33 ausgebildet Innerhalb des Ubergangsbereichs 33 besteht die 
MogUchkeit in Abhangigkeit von der Bewegungsrichtung des Roboters, dass die 
nicht dargestellte Leitungsfuhrungseinrichtung entweder in den Fuhrungsbereich 

20 im Uhrzeigersinn oder entgegengesetzt dem Uhizeigersinn eingefuhrt wird, wie 
dies durch die Pfeile in der Figur 12 angedeutet ist Der Fuhrungsbereich, der 
Speicherbereich und/oder Ubergangsbereich sind wenigstens teilweise als 
Fonnteile, insbesondse Blechformteile ausgebildet Figur 13 zeigt in einer 
persfpektivischen Ansicht ein Teil des Fuhrungsbereichs 31 und des 

25 Ubergangsbereichs 33. Gestrichelt ist eine Spiegelachse eingezeichnet, so dass der 
Fuhrungsbereich und der Speicherbereich spiegelbildlich ausbildbar sind. 


10 
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Zur Ausbildung eines Krummungsradiusses der I^itungsfalmmgseizirichtung ist 
in dem Speicherbereich 32 eine kreisfiSrmige Einlage 34 angeordnet, wie dies aus 
dCT Figur 1 1 ersichtlich ist 

5 In den Figuren 14 bis 17 ist eine weitere Ausfuhrungsform der Einrichtung zum 
Fuhren und Speichem einer Leitmgsfuhnmgseinrichtung im Sockel eines 
Roboters dargestellt. Die Einrichtung weist einen Fuhrungsbereich 31 axif, der in 
dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel den Sockel 29 des Roboters teUweise 
umgibt Der FiUirungsbereich 31 ist im Querschnitt U-fiinnig ausgebildet Der 

10 Boden 35 des Fuhrungsberdchs 31 steigt wendeli^rmig an. Der Fuhrungsbereich 
31 ist mit einem Speicherbereich 32 verbtmden. Der Speicherbereich 32 weist 
erne Wand 36 auf, die kegelstumpfBrmig ausgebildet ist Mit der Wand 36 ist 
eine L-:Knnige Begrenzung 37 verbunden. In d^ dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel umgibt der Ffihrungsbereich 31 den Sockel uber einen 

15 Winkel von ca, 180°. Der Speicherbereich 32 umgibt den Sockel gleichfalls uher 
einen Winkel von ca. 1 SO"*, 

In den Figuren 18 xmd 19 sind Momentaufiiahmen der Stellung eines Roboters 
dargestellt Der Roboter weist einen Sockel 29 auf, der von einer Euuichtung 30 
20 zum Fuhren und Speichem einer Leitungsfuhrungseinrichtung 1 umgeben ist. Der 
Roboter ist iiber einen Mitnehmer 38 mit einem Ende der 
Leitungsfuhrungseinrichtung 1 verbunden. Das gegenuberliegende Ende 39 der 
Leitungsfiihrungsdnrichtung 1 ist ortsfest angeordnet 

25 In der Figur 18 ist dargestellt, dass sich die LeitungsfuhrungseiDrichtung 1 in dem 
Speich^bereich 32 befindet Der Untertrum der Leitungsfuhrungseinrichtung liegt 
in der Begrenzung 37 und an der Wand 36 an. Der gekrummte Bereich der 
Leitungsfuhrungseinrichtung, der zwischen dem Untertrum und dem Obertrum 
liegt, liegt an der Wand 36 an. Die Leitungsfuhrungseinrichtung 1 ist 
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voxzugsweise derart ausgebildet, dass durch eine entsprechende Ausgestaltung der 
gelenldgen Verbindungea zwischCTi dm Gliedem der 
Ldtimgsfuhrungseinrichtm der gekrummte Bereich der 

I^tungsfuhnmgseiririchtimg stets zur Anlage an die Wand 36 gelangt, so dass axif 
5 eine zusatzliche Abdeckung, die zugleich Fuhrung sein konnte, verzichtet werden 
kann. Dies ist jedoch nicht zwingend notwendig. Eine solche Abdeckung kann 
auch aus sicherheitstechniscben Grunden zweckmafiig sein. 

Figur 19 zeigt eine Momentau&ahme, in der der Rbboter mit dem Mltnebmer 38 
10 derart verdreht wurde, dass der Mitnehmo: 38 mit d&c 
Leitungsfuhrungseinriditung 1 in den Fubrungsbereich 31 gelangt. Die 
Ldtimgsfuhrungseinrichtung wird in dem Fuhrungsbereicb 31 gefubrt. Durch die 
Ausgestaltung der Einrichtung zum Fubren und Speichem der 
Leitungsfubrungseinzichtung wird die Mdglicbkeit gescbafTen, dass der Roboter 
15 mit dem Mitnebmer 38 einen Umfangswinkel von bis zu 360° iiberfahren kaim. 
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Bezugszeichenliste 

1 Leitungsfiihrungseimichtung 

2 Halterung 

3 Leitimg 

4 Glied 

5 Zentralbereich 

6 Verbindungselement 

7 Wand 

8 Steg 

9 Kanal 

10 Spalt 

1 1 Durchfuhrung 

12 Gelmkkoiper 

13 Gelenkscliale 

14 Vorsprung 

15 Aussparung 

16 Freiraum 

17 Abschnitt 

18 Stimflache 

19 Stimflache 

20 Abschnitt 

21 Grundkorper 

22 Anfiiahme 

23 Gelenk 

24 SchKeBkorper 

25 Aufhahme 
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26 

Lasche 

27 

Of&iving 

28 

Bolzen 

29 

Sockel 

30 

Emrichtimg 

31 

Fuhrungsbereich 

32 

Speicherber^ch 

33 

Ubergangsbeceich 

34 

Emlage 

35 

Boden 

36 

Wand 

37 

Begrenzung 

38 

Mitnehmer 

39 

Ende der I^itungsfuhrungseintichtung 
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Patentanspruche 


1 . Roboter mit wenigstens einer mindestens tdlwdse auBenseitig verlaufenden 
Ldtungsfuhrungseimichtung (1), in der Leitungen (3), Schlauche oder 
dergleicheii gefuhrt werden, dadurch gekennzeichnet, dass die 
I^tungsfuhnmgseinric^^ (1) wenigstens einen raumlich ausleokbaren 
Abscbnitt aufweist, der dutch Glieder (4) gebildet ist; die jeweils einen 
Zentralkorper (5) aufweisen, dutch die sich ein flexibles 
Verbindungselement (6) erstreckt, wobei die Glieder (4) einen Kanal (9) zut 
Au&ahme von Leitungen, Schlauchen oder dergleichen bilden. 

2. Roboter nach Ansptuch 1, dadutch gekennzeichnet, dass benachbatte 
Gliedet (4) formschlussig miteinander veibunden sind. 

3. Roboter nach Ansptuch 1 odet 2, dadutch gekennzeichnet, dass wenigst^is 
zwei benachbatte Glieder (4) dutch ein Kugelgelenk miteinander verbunden 


4. Roboter nach Ansptuch 1, 2 odet 3, dadutch gekennzeichnet, dass Mittel 
votgesehen sind, dutch die die taumliche Auslenkung begrenzt ist 

5. Roboter nach Ansptuch 4, dadutch gekennzeichnet, dass die Mittel wenig- 


sind. 


stens einen Anschlag und wenigstens einen Gegenanschlag um&ssen. 
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6. Roboter nach Anspmch 5, dadurch gekennzeichnet, dass der wenigstess 
eine Anschlag durch einea radialauswarts gerichteten Vorsprung (14) 
gebildet ist, der in eine Aussparung (15) eingreift 


7. Roboter nach Anspmch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der wenigst&os 
eine Vorsprung (14) am Gelenkkorper (12) imd die Aussparung (15) in der 
Gelenkschale (13) ausgebildet sind. 


8. Roboter nach Anspmch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens 
zwei Vorsprunge (14) vorgesehen sind, die aquidistant zueinander 
angeordnet siad, 

9. Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Zentralkdrper (5) mit wenigstens einem Steg (8) versehen ist, der mit 
einer Wand (7) verbunden ist, wobei die Wand (7) und der Zentralkoiper (5) 
einen Kanal (9) begrenzen. 

10. Roboter nach Anspmch 9, dadurch gekemizeichnet, dass die Wand (7) 
wenigstens einen sich in Langsrichtung des Zentralkoipers (5) 
erstreckenden Spalt (10) aufweist. 

11. Roboter nach Anspmch 9 oder 10, dadurch gekemizeichnet, dass die Wand 
(7) so ausgebildet ist, dass sich Abschnitte (17, 20) der Wande (7) zweier 
benachbarter Glieder (4) iiberlappen. 
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12. Roboter nach einem der Anspruche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass 
Halterungen (2) vorgesehen sind, mittels derer die 
I^itungsfuhrimgseiimchtung (1) an diesem festgelegt wird. 

13. Roboter nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass die Halterungen 
(2) schellenfi)rmig ausgebildet sind, wobei diese ntiit der Wand (7) eines 
Gliedes (4) zusanunenwirkL 

14. Roboter nach Ansprach 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Halterung (2) form- und/oder kraflschlussig mit einem Glied verbnnden ist. 

1 5. Roboter mit wenigstens einer mindestens teilweise aufienseitig verlaufenden 
Leitungsfuhrun^einriditung (1), in der Leitungen (3), Schlauche oder 
dergleichen gefuhrt werden, insbesondere nach einem der Anspruche 1 bis 
14, mit einer Einrichtung (30) zum Fuhren imd Speichem 
Leitungsfuhrungseinrichtung im Sockel (29) des Roboters dadurch 
gekennzeichnet, dass die Einrichtung (30) einen in einer ersten Ebene 
ausgebildeten Fuhrungsbereich (31) und einen in einer zweiten, von der 
ersten Ebene verschiedenen Ebene ausgebildeten Speicherbereich (32) 
aufweist. 

16. Roboter nach Ansprach 15, dadurch gekennzdchnet, dass der 
Fuhrungsbereich (3 1) in einer im wesentlichen hoiizontalen Ebene liegt 

17. Roboter nach Ansprach IS oder 16, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Ebenen unter einem Winkel von bis zu 90° zu einander stehen. 
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18. Roboter nach Anspruch 15, 16 oder 17, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Speicherbereich (32) in einer im wesentlichea vertikalen Ebeae liegt 

19. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 18, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Fuhrungsbereich (3 1) in Form einer Rinne ausgebildet ist 

20. Robots nach einan der Anspruche 15 bis 19, dadurch gekennzeichnet, 
dass der Fuhrungsbereich (31) bogenfiirmig, insbesondere teilkreis^rmig, 
vorzugsweise ringi^rmig ausgebildet ist 

21. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dass 
der Speicherbereich (32) so ausgebildet ist, dass die 
Leitungsfuhrungseinrichtung (1) im Speicherbereich (32) einen Obertrum 
und einen Untertrum bildet 

22. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 21, dadurch gdcennzeichnet, dass 
der Fuhrungsbereich (31) und der Speicherbereich (32) losbar miteinander 
verbunden sind. 

23. Roboter nach einem der Anspruche 15 bis 22, dadurch gekennzeichnet, dass 
zwischen dem Fuhrungsbereich (31) und dem Speicherbereich (32) ein 
Ubergangsbereich (33) vorgesehen ist 
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24. Roboter nach einem der Anspmche IS bis 23, dadurch gekennzdchnet, dass 
der Fuhrungsbereich (31), der Speicherbereich (32) md/oder der 
Ubergangsbereich (33) wenigstens teilweise als Formteile, insbesondere 
Blechformteile, ausgebildet sind 
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Zusammenfassung 

5 Der Gegenstand der Erfindiing bezieht sich auf einen Roboter mit wenigstais 
einer mindestens teilweise auBenseitig verlaufenden Leitungsfuhrungseinrichtung 
(1), in der Leitungen, Schlauche oder dergleichen gefuhrt werden. Die 
I^tungsfuhrimgseiimchtung (1) weist wenigsteas einen raumlich auslenkbaren 
Abschnitt aa^ der durch Glieder (4) gebildet ist, die jeweils einen Zentralkorper 
10 (5) aufweisen, durch die sich ein flexibles Verbindungselement (6) erstreckL Die 
Glieder (4) bilden einen Kanal (9), der zur Aufiiahme von Versorgungsleitungen 
dient 

15 Fig. (2) 
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